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La presente invention concerne la fabrication des pneurnatiques. Plus precisement, elle se rapporte 
a la mise en place de fils pour constituer un renforcement du pneumatique. Plus particulierement, 
elle propose des moyens aptes notamment a fabriquer un tel renforcement sur une forme proche 
5 ou identique de ia forme de la cavite interne du pneumatique, c'est a dire une forme sensiblement 
toroidale, supportant l'ebauche de pneumatique pendant sa fabrication. 

Dans ce domaine technique, on connait deja des procedes et appareils qui permettent d'integrer la 
fabrication des renforcements de pneumatique a l'assemblage du pneumatique tui-meme. Cela 

10 signifie que, plutot que de recourir a des produits semi-finis, comme des nappes de renforcement, 
on realise un ou des renforcements in situ, au moment ou Ton fabrique !e pneumatique, et a partir 
d f une bobine de fil. Parmi ces procedes et appareils, la solution decrite dans la demande de brevet 
EP 1 122 057 est bien adaptee pour la realisation de renforcements de carcasse sur un noyau 
rigide dont la surface exterieure correspond sensiblement a la forme de la cavite interne du 

15 pneumatique final. On y voit un appareillage dans lequel le fil, destine a constituer un 
renforcement de carcasse, est pose en arceaux contigus sur un noyau rigide, par un mecanisme 
presentant au moins deux bras arranges en cascade, decrivant un mouvement de va-et-vient autour 
du noyau de facon a poser, progressivement et de facon contigue, un arceau a chaque aller et un 
arceau a chaque retour, avec intervention de presseurs appropries pour appliquer Ies extremites 

20 desdits arceaux au fur et a mesure sur le noyau rigide. Le noyau a ete revetu prealablement de 
caoutchouc cru selon P architecture du pneumatique a fabriquer, ce qui presente la propriete 
interessante de permettre de coller suffisamment les arceaux et de les maintenir en place au moins 
pour les besoins de la fabrication. 

25 La depose des fils sur le noyau est d'autant plus precise que Poeilleton au travers duquel passe le 
fil s'approche le plus pres possible du noyau dans la zone correspondant au bourrelet du futur 
pneumatique. Dans certaines mises en ceuvre de cette invention, on est conduit a ajouter au moins 
un troisieme bras pour mieux se rapprocher de la base du bourrelet. Le probleme qui se pose est 
de commander le mouvement propre de ce bras d'extremite. Differents moyens de commande du 

30 mouvement du bras d'extremite sont possibles mais ils presentent cependant tous une certaine 
complexity et ils alourdissent la mecanique. 

L'objectif de la presente invention est de proposer un appareillage simplifie permettant malgre 
tout de s'approcher des extremites de la trajectoire. 
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L' invention propose un appareil de fabrication d'un renforcement pour pneumatique, ledit appareil 
etant destine a fabriquer un renforcement constitue a partir d'un fil, ledit appareil etant destine a 
etre utilise en cooperation avec une forme sensiblement torofdale, rotative autour d'un axe de 
rotation, sur laquelle on construit progressivement ledit renforcement en deposant des arceaux 
dudit fil selon une trajectoire souhaitee pour ledit fil a la surface de ladite forme, ledit appareil 
comprenant : 

• un organe de guidage du fil dans lequel le fil peut coulisser, 

• un mecanisme d'animation pour transporter ledit organe de guidage selon un mouvement 
cyclique, en va-et-vient, I'amenant en cycles successifs au voisinage de chacune des 
extremites souhaitees pour le fil dans ladite trajectoire, le mecanisme d'animation 
comportant au moins un bras principal et deux bras auxiliaires, a savoir un bras auxiliaire 
avantet un bras auxiliaire arriere, chacun des bras auxiliaires etant articule sur uh axe 
geometrique de rotation, les axes geometriques de rotation respectifs etant sensiblement 
paralleles entre eux et distants Tun de P autre, 

• des presseurs proches de chaque extremite de ladite trajectoire, pour appliquer le fil sur la 
forme au moins auxdites extremites, 

caracterise en ce que 

• ie bras principal est monte sur Tun des bras auxiliaires par P intermediate d'un axe de 
rotation parallele auxdits axes geometriques de rotation formant une articulation entre le 
bras principal et le bras auxiliaire considere, et est monte sur P autre des bras auxiliaires 
par un suiveur de came cooperant avec une lumiere. 

Le lecteur est invite a consulter la demande de brevet EP 1 122 057 precitee car le procede de 
fabrication d'un pneu mis en oeuvre dans la presente demande est identique a celui de ladite 
demande. L'appareil est destine a etre utilise avec un systeme de motorisation commandant en 
synchronisme la rotation de la forme, le mecanisme d'animation et les presseurs. En outre, la 
presente invention utilise les presseurs decrits dans la demande de brevet EP 1 122 057 (ensemble 
comportant un marteau et une fourche), pour permettre la formation d'une boucle avec le fil de 
renforcement et pour appliquer ladite boucle contre le noyau. 

Avant d'aborder en details la description des nouveaux moyens d'animation de Porgane de 
guidage du fil, rappelons quelques points utiles. 
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Notons tout d'abord que, comme dans la demande de brevet EP 1 122 057 deja citee, le terme "fil" 
doit bien entendu etre compris dans un sens tout a fait general, englobant un monofilament, un 
multifilament, un assemblage comme par exemple un cable ou un retors, ou un petit nombre de 
cables ou retors groupes, et ceci quelle que soit la nature du material!, et que le "fil" soit pre revetu 
5 de caoutchouc ou non. Dans le present memoire, on emploie le terme "arceau" pour designer un 
troneon de fil allant d'un point singulier a un autre dans l'armature de renforcement. Uensemble de 
ces arceaux disposes sur tout le pourtour du pneumatique forme le renforcement proprement dit. 
Un arceau au sens defini ici peut faire partie d'une carcasse, ou d f un renfort de sommet, ou de tout 
autre type de renfort. Ces arceaux peuvent etre individualises par une coupe du fil en cours de 
10 pose, ou tous relies entre eux dans le renforcement final, par exemple par des boucles. 

Fondamentalement, Tinvention traite de la depose en continu d'un fil de renforcement, dans une 
configuration aussi proche que possible de la configuration dans le produit final. Le fil est delivre 
a la demande par un distributeur approprie comportant par exemple une bobine de fil et le cas 
15 echeant un dispositif de controle de la tension du fil extrait de la bobine. L'appareil de fabrication 
d'un renfort a partir d'un seul fil coopere avec une forme (noyau rigide ou une membrane armee) 
sur Iaquelle on fabrique le pneumatique. II importe peu que le renforcement soit fabrique en 
plusieurs rotations successives de la forme par devant les organes de pose decrits, avec coupe du 
fil ou non entre deux rotations successives. 

20 

Lorsque Ton definit des positions, des directions ou des sens avec les mots "radialement, 
axialement, circonferentiellement", ou lorsque Ton parle de rayons, on prend pour repere le noyau 
sur lequel on fabrique le pneumatique, ou le pneumatique par lui-meme, ce qui revient au meme. 
L'axe geometrique de reference est Paxe de rotation de la forme. 

25 

Eu outre, les organes de pose du fil decrits ici permettent aussi de reaiiser un renforcement, par 
exemple un renforcement de carcasse, dans lequel le pas de pose du fil est variable. On entend par 
"pas de pose" la distance resultant de la somme de l'ecart entre deux fils adjacents et le diametre 
du fil. II est bien connu que pour un renforcement de carcasse, l'ecart entre fils varie selon le rayon 
30 auquel on le mesure. II ne s'agit pas de cette variation dont il est question ici, mais bien d'un pas 
variable a un rayon donne. 11 suffit pour cela de, sans changer la cadence de travail de forgane de 
guidage, faire varier selon toute loi appropriee la vitesse de rotation de la forme. On obtient ainsi 
un pneumatique dont les fils de renforcement de carcasse, par exemple pour une carcasse radiale, 
sont disposes selon un pas presentant une variation controlee pour une position radiale donnee. 
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Enfin, les bras multiples font decrire a Porgane de guidage du fil un mouvement sensiblement 
compris dans un plan -appele dans la suite le plan de mouvement- perpendiculaire a Paxe 
geometrique de rotation du ou des bras. Dans certaines mises en oeuvre particulieres de 
5 l'invention, tout comme dans la demande de brevet EP 1 122 057 precitee, ledit plan de 
mouvement est lui-meme anime d'un mouvement ayant un role fonctionnel comme cela apparaTtra 
ci-dessous. 

La suite de la description permet de bien faire comprendre tous les aspects de l'invention, en 
10 s'appuyant sur les figures suivantes : 

La figure 1 est une perspective schematique montrant un premier mode de realisation d'un 
appareil selon Tinvention ; 

La figure 2 represente les stades successifs du fonctionnement du premier mode de realisation ; 
15 La figure 3 est une perspective schematique montrant un deuxieme mode de realisation d'un 
appareil selon l'invention ; 

La figure 4 represente les stades successifs du fonctionnement du deuxieme mode de realisation ; 
La figure 5 est une perspective schematique montrant un troisieme mode de realisation d'un 
appareil selon l'invention ; 
20 La figure 6 est une perspective schematique montrant une variante de realisation d'un appareil 
selon l'invention. 

A la figure 1 (ainsi que d'ailleurs pour tous les exemples decrits, sans toutefois que ceci soit 
limitatif), la forme est un noyau 1 (rigide et demontable) definissant la geometrie de la surface 

25 interieure du pneumatique. Ceiui-ci est revetu de caoutchouc 10 (voir figure 2), par exemple d'une 
couche de gomme d'etancheite a base de caoutchouc butyl, et d'une couche de gomme assurant 
Pancrage des fils de carcasse sur le noyau pendant la fabrication, puis Penrobage de ceux-ci dans 
le pneu vulcanise. Le caoutchouc 10 recouvrant le noyau 1 permet de retenir un fil 4 sur le noyau 
1 au fur et a mesure de sa depose, par un effet de collage. Bien entendu, le noyau 1 est entraine en 

30 rotation par tout dispositif convenable, non represente. 

La presente invention propose un mecanisme d'animation a bras multiples qui, par rapport a ce 
qui est decrit dans la demande de brevet EP 1 122 057, presente Pavantage de pouvoir approcher 
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Pceilleton tres pres du noyau sans recourir a trois bras en serie, done sans devoir commander le 
mouvement du troisieme des bras en cascade arranges en serie. 

A la figure 1, on voit un mecanisme d'animation 3 a bras multiples monte sur une platine 30. Le 
5 mecanisme d'animation 3 a bras multiples comprend un bras principal 31 a l'extremite duquel est 
installe un oeilleton 6. Dans cet exemple, le bras principal 31 supporte directement Porgane de 
guidage. L'oeilleton 6 constitue dans tous les exemples decrits ici la materialisation de Porgane de 
guidage du fil 4 (sans que ceci soit limitatif). Rappelons que le mecanisme d' animation 3 a bras 
multiples remplit la fonction remplie par le mecanisme a chaTne dans la demande de brevet 
10 EP 0 580 055, et que les dispositifs presseurs 2 G et 2 D sont positionnes de fa9on appropriee pour 
jouer le role decrit dans la demande de brevet EP 0 580 055. 

L'oeilleton 6 est similaire a ce qui a deja ete decrit dans la demande de brevet EP 1 122 057. Son 
orifice de sortie 62 decrit un mouvement dans ledit plan de mouvement de Porgane de guidage. II 
1 5 convient de soigner la realisation des rebords de Porifice 62 pour ne pas blesser le fil 4, car le brin 
de sortie de celui-ci se dispose generalement sensiblement dans le plan de mouvement, e'est a dire 
dans un plan qui est perpend iculaire a la direction de guidage imposee par l'oeilleton 6. En 
variante, on peut orienter l'oeilleton de fa$on a se rapprocher de fomentation moyenne du fil a la 
sortie de P oeilleton. 

20 

Le bras principal 31 est monte sur la platine 30 au moyen d'un bras auxiliaire avant 32 et d'un 
bras auxiliaire arriere 33. Le bras auxiliaire avant 32 est monte sur un arbre 320 et le bras 
auxiliaire arriere 33 est monte sur un arbre 330. Le centre geometrique de rotation 31R du bras 
principal 31 est situe a l'extremite 321 du bras auxiliaire avant 32 : le bras principal 31 est monte 

25 sur le bras auxiliaire avant 32 au moyen d'un axe 310 dispose au centre geometrique de 
rotation 3 1R ? formant articulation entre le bras principal 31 et le bras auxiliaire avant 32. 
L'axe 310 est par ailleurs monte dans la partie centrale du bras principal 31. Une lumiere 312 est 
amenagee sur le bras principal 31. Ladite lumiere 3 12 est situee du cote du centre geometrique de 
rotation 31R qui est oppose a l'oeilleton 6. Un teton311 est monte a Pextremite 331 du bras 

30 auxiliaire arriere 33. Le teton 311 traverse la lumiere 312 du bras principal 31 afin de pouvoir 
guider le bras principal 3 1 . 

Dans la disposition decrite dans la demande de brevet EP 1 122 057, le mecanisme d'animation a 
bras arranges en cascade formait un parallelogramme (arbres 3_L 32 et 34), les arbres 31 et 34 
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etaient d'egale longueur et avaient des mouvements necessairement identiques ; quant au bras 32 
porte par les bras 3JL et 34, il decrivait un mouvement tout en restant toujours paraliele a lui-meme 
(toutes les references soulignees et citees en debut de ce paragraphe renvoient a la dernande de 
brevet EP 1 122 057). Tout au contraire, dans la presente invention, grace a 1' installation d'une 
5 fonction de came et suiveur de came materialisee par la lumiere 312 creusee a une extremite du 
bras principal 31 et le teton 311, le bras auxiliaire avant 32 et le bras auxiliaire arriere 33 peuvent 
etre de longueurs differentes (on vise ici la longueur fonctionnelle mesuree entre le centre de 
rotation du bras auxiliaire considere et le teton 31 1 ou Paxe 310), et/ou les bras auxiliaires avant 
32 et arriere 33 peuvent avoir des mouvements d'oscillation d'ampleurs differentes. 
10 Fonctionnellement, P invention permet de faire en sorte que, au cours de son mouvement, le bras 
principal 31 ne reste pas paraliele a lui-meme. II peut prendre une certaine inclinaison comrae 
montre notamment a la figure 2, ce qui permet de rapprocher I'oeilleton 6 du bourrelet du futur 
pneumatique, meme dans le cas ou la forme de fabrication est plus etroite a hauteur du bourrelet 
que a mi flanc. 

15 

Le choix du degre d 5 inclinaison, c'est a dire de rapprochement du la zone du futur bourrelet, est 
obtenu en jouant sur les longueurs respectives des bras auxiliaires et/ou sur les amplitudes 
respectives des mouvements oscillatoires des bras auxiliaires. Aux figures 1 et 2, P illustration 
montre une solution ou les arbres auxiliaires 32 et 33 ont des mouvements legerement differents. 

20 Lesdits bras auxiliaires n'effectuent pas de rotation continue, mais oscillent dans les limites d'un 
arc inferieur a 360°, la valeur precise dependant de la constitution exacte du mecanisme 
d'animation a bras multiples 3 et de P application visee. Les arbres 320 et 330 sont lies entre eux 
par un mecanisme interne a la platine 30 et realise de telle sorte que Parbre 320 peut osciller selon 
une amplitude par exemple d'environ 240° alors que Parbre 330 peut osciller selon une amplitude 

25 par exemple d'environ 220°. Les deux arbres sont commandes par un meme moteur 35. 

En variante, on pourrait commander les arbres 320 et 330 chacun par son propre moteur electrique 
et piloter les deux moteurs electriques chacun de fa9on appropriee pour realiser des mouvements 
synchrones, mais d'amplitudes relatives eventuellement legerement differentes. 

30 

La figure 2 represente de fa<?on schematique les mouvements du mecanisme d'animation 3 a bras 
multiples. On voit le bras principal 31, le bras auxiliaire avant 32 et le bras auxiliaire arriere 33. 
La courbe en traits interrompus epais portant les reperes (1), (2), (3), (4), (5), (6) et (7) represente 
le mouvement de Pceilleton 6. La courbe en traits d'axe portant les reperes al, a2, a3, a4, a5, a6 et 
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a7 represente le mouvement dans Pespace de Paxe 3 10, c'est-a-dire aussi le mouvement dans 
Pespace du centre de rotation 31R du bras principal 31. Enfin, la courbe portant les reperes bl, b2, 
b3, b4, b5, b6 et b7 represente le mouvement dans Pespace du teton 3 1 1. On voit bien a la figure 2 
que les bras auxiliaire avant 32 et auxiliaire arriere 33 sont d'egale longueur (c'est settlement un 
5 cas particulier, ce n'est pas obligatoire). Comme 1'amplitude de leur mouvement n'est pas 
identique, cela va provoquer une inclinaison variable du bras principal 31. 

Le mecanisme est monte de telle facon que lorsque les bras auxiliaires sont alignes exactement sur 
Paxe de symetrie de la figure. Si Paxe 3 10 est au point a7 et le teton 311 est au point b7 (ce n'est 

10 pas la position represente a la figure 2), alors le bras principal 31 sera dispose exactement sur 
Paxe de symetrie de la figure, et exactement aligne avec les bras auxiliaires avant 32 et arriere 33. 
Puisque Pamplitude du mouvement du bras auxiliaire arriere est legerement inferieure a 
1'amplitude du mouvement du bras auxiliaire avant, au fur et a mesure que les bras auxiliaires 
avant 32 et arriere 33 tournent, a partir de leur position dans laquelle ils etaient confondus avec 

15 Paxe de symetrie de la figure, pour rejoindre la position extreme de leur mouvement d'oscillation, 
dans un premier temps, le bras principal 31 va s'incliner par rapport a Paxe de symetrie de la 
figure de telle facon que Poeilleton 6 s'ecarte par rapport a Paxe de symetrie de la figure 
legerement plus que Paxe 310 et plus encore que Pendroit de la lumiere 312 ou se trouve le 
teton 311. 

20 

Puis il existe une position intermediate des bras auxiliaires avant 32 et arriere 33 pour laquelle le 
bras principal 31 est a nouveau exactement parallele a Paxe de la figure. Enfin, lorsque les bras 
auxiliaires avant 32 et arriere 33 se rapprochent de la limite d'oscillation, le bras principal 31 
s'inciine de telle facon que Poeilleton 6 est plus proche de Paxe de la figure que Paxe 310 et plus 
25 proche encore que le teton 311. En choisissant correctement les amplitudes relatives des 
mouvements des bras auxiliaires avant 32 et arriere 33, on peut faire en sorte que Poeilleton 6 se 
dispose a un endroit extremement proche du bourrelet du futur pneumatique. 

A la figure 3, on voit une platine 301 qui constitue un support portant un mecanisme d'animation 
30 3 a bras multiples en tous points identique a ce qui a ete decrit ci-dessus. Ce mecanisme 
d'animation 3 comporte notamment le bras principal 31 et les bras auxiliaires avant 32 et 33. La 
specificite de ce mode de realisation est que la platine 301 est montee coulissante sur deux 
barreaux paralleles 302. La platine 301 comporte une patte 3010 a Pinterieur de laquelle est 
creusee une lumiere 3011. La platine 301 peut effectuer un mouvement de translation alternative, 
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guide par les barreaux 302 5 grace a un moteur361 commandant un levier 362. A P extremite du 
Ievier362 est instaile un teton 363 qui est engage dans la lumiere 3011. Le mouvement du 
mecanisme d'animation 3 a bras multiples est commande par un moteur351 qui entraine 
Parbre 320 par P intermediate d'un arbre telescopique 353. L'arbre 330 est entraine par Parbre 
320 via un engrenage. L'interet de ce mode de realisation est de conferer au mecanisme 
d'animation 3 a bras multiples un degre de liberte de mouvement supplemental par la translation 
de la platine 301 qui le supporte, utile notamment pour augmenter la capacite de pose en largeur 
parallelement a Paxe de rotation du noyau 1. 

Le mouvement de translation de la platine 301, combine au mouvement deja vu du mecanisme 
d'animation 3 a bras multiples est illustre a la figure 4. On voit les positions respectives xl, x2 et 
x3 qui sont la trace d'un plan imaginaire reliant les axes geometriques des arbres 320 et 330. Le 
deplacement de la platine 301 provoque le deplacement des arbres 320 et 330, done le 
deplacement des centres de rotation des arbres auxiliaires avant 32 et arriere 33. En superposant 
ce deplacement transversal au mouvement propre du mecanisme d'animation 3 a bras multiples 
explique a Paide de la figure 2, on obtient les mouvements globaux suivants : la courbe en traits 
interrompus epais portant les reperes (1), (2) et (3) represente le mouvement de Poeilleton 6 ; la 
courbe en traits d'axe portant les reperes al ? a2 et a3 represente le mouvement dans Pespace de 
Paxe 310, e'est-a-dire aussi le mouvement dans Pespace du centre de rotation 3 1R du bras 
principal 31 ; enfin, la courbe portant les reperes bl, b2 et b3 represente le mouvement dans 
Pespace du teton 311. 

En variante de realisation egalement, on pourrait installer la lumiere dans la partie mediane de 
Parbre principal et le centre de rotation de celui-ci a son extremite opposee a Poeilleton 6. C'est ce 
qui est illustre a la figure 5. Dans cette variante, on voit un bras principal 131 monte sur une 
platine 130 au moyen d'un bras auxiliaire avant 132 et d'un bras auxiliaire arriere 133. Une 
caracteristique specifique de cette variante est que le centre geometrique de rotation 13 1 R du bras 
principal 131 est situe a V extremite du bras auxiliaire arriere 133 : le bras principal 131 est monte 
sur le bras auxiliaire arriere 133 au moyen d'un axe 1310 dispose au centre geometrique de 
rotation 13 1R, formant articulation entre le bras principal 131 et le bras auxiliaire arriere 132. 
L'axe 1310 est par ailleurs monte dans la partie d'extremite arriere du bras principal 131. Une 
lumiere 1312 est amenagee en partie centrate du bras principal 131. Ladite lumiere 1312 est situee 
entre le centre geometrique de rotation 131R et Poeilleton 6. Un teton 131 1 est monte a P extremite 
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du bras auxiliaire avant 132. Le teton 1311 traverse la lumiere 1312 du bras principal 131 afin de 
pouvoir guider le bras principal 3 1 . 

A la figure 6, apparaissent des possibility reglage utilisables avec toutes Ies variantes decrites ci- 
dessus. On voit que la longueur fonctionneile de chacun des bras auxiliaires avant 232 et arriere 
233 est reglable, parce que chacun des bras auxiliaire est lui meme realise en deux parties. La 
partie d'extremite 232B peut etre ajustee en differents positions sur la base 232A du bras 
auxiliaire avant 232, et de meme pour le bras auxiliaire arriere 233. De meme, I'axe 1310 peut etre 
installe sur le bras principal 131 a differents endroits. Enfin, Poeilleton 6 la longueur 
fonctionneile utile du bras principal 131 peut etre reglee par positionnement de la partie 
d'extremite 23 IB a differents endroits sur la base 231 A du bras principal 231. Ces moyens de 
reglage peuvent etre utilises independamment ou concomitamment avec le reglage d'amplitudes 
de mouvement differentes pour les bras auxiliaires ou meme de mouvements desdits bras 
commandes par des moteurs differents pour offrir plus de souplesse encore. 

En resume, le mecanisme d'animation du moyen de guidage du fil est de preference tei que les 
mouvements des bras auxiliaires, synchrones, peuvent etre ajustes selon des amplitudes 
differentes. Sous un autre aspect, cumuiable avec le precedent, le mecanisme d'animation du 
moyen de guidage du fil est de preference tel que le mouvement des bras auxiliaires, synchrone, 
est commande par des moteurs differents. 

L'ensemble du mecanisme d'animation a bras multiples 3 est assez compact. L'ensemble des 
organes de pose, a savoir le mecanisme d'animation a bras multiples 3 et les dispositifs presseurs 
2, y compris le moteur et le mecanisme d'entrainement, forment un sous-ensemble pouvant 
facilement etre presente au noyau de fa9on appropriee, et pouvant etre escamote pour par exemple 
presenter au noyau d'autres dispositifs utilises pour la fabrication d'un pneumatique ou pour 
P evacuation du noyau vers d'autres postes de confection d'un pneumatique. 

On voit aux exemples que le bras principal 31 peut contourner le flanc de la forme de fabrication 
du futur pneu, pour presenter Pceilleton 6 tres pres du bourrelet, grace a Pinclinaison du bras 
principal 31 expliquee ci-dessus. Bien entendu et bien que cela semble une perspective moins 
utile, selon les choix constructifs precis des diverses realisations concretes de P invention, 
Pinclinaison du bras principal 31 en fin de course pourrait etre inverse. 
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REVENDICATIONS 

Appareil de fabrication d'un renforcement pour pneumatique, ledit appareil etant destine a 
fabriquer un renforcement constitue a partir d'un fil (4), ledit appareil etant destine a etre 
utilise en cooperation avec une forme sensiblement toroidale, rotative autour d'un axe de 
rotation, sur laquelle on construit progressivement ledit renforcement en deposant des arceaux 
dudit fil selon une trajectoire souhaitee pour ledit fil a la surface de ladite forme, ledit appareil 
comprenant : 

• un organe de guidage du fil dans lequel le fil peut coulisser, 

• un mecanisme d'animation pour transporter ledit organe de guidage selon un 
mouvement cyclique, en va-et-vient, I'amenant en cycles successifs au voisinage de 
chacune des extremites souhaitees pour le fil dans ladite trajectoire, le mecanisme 
d'animation comportant au moins un bras principal (3 1) et deux bras auxiliaires, a 
savoir un bras auxiliaire avant (32) et un bras auxiliaire arriere (33), chacun des bras 
auxiliaires etant articule sur un axe geometrique de rotation, les axes geometriques de 
rotation respectifs etant sensiblement paralleles entre eux et distants l'un de Pautre, 

• des presseurs (2 G et 2 D ) proches de chaque extremite de ladite trajectoire, pour 
appliquer le fil sur la forme au moins auxdites extremites, 

caracterise en ce que 

• le bras principal est monte sur l'un des bras auxiliaires par I'intermediaire d'un axe de 
rotation parallele auxdits axes geometriques de rotation formant une articulation entre 
le bras principal (31) et le bras auxiliaire considere, et est monte sur 1 'autre des bras 
auxiliaires par un suiveur de came cooperant avec une Iumiere (312). 

Appareil selon la revendication 1, dans lequel le mecanisme d'animation est tel que le 
mouvement des bras auxiliaires, synchrone, peut etre ajuste selon des amplitudes differentes. 

Appareil selon la revendication 1, dans lequel le mecanisme d'animation est tel que le 
mouvement des bras auxiliaires, synchrone, est commande par des moteurs differents. 

Appareil selon la revendication 1, dans lequel la Iumiere est amenagee sur le bras 
principal (31). 
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Appareil selon la revendication 4, dans lequel la lumiere (312) est situee du cote de 
l'articulation oppose a l'organe de guidage. 

Appareil selon Tune des revendications 1 a 5, dans lequel le bras principal (3 1) supporte 
directement Porgane de guidage. 

Appareil selon Tune des revendications 1 a 6, dans lequel 1'organe de guidage est un 
oeilleton (6). 

Appareil selon I'une des revendications 1 a 7, utilise avec un systeme de motorisation 
commandant en synchronisme la rotation de la forme, le mecanisme d'animation et les 
presseurs, dans lequel le mecanisme d'animation est monte sur un support lui-meme en 
mouvement par rapport a l'axe de rotation de la forme, ce mouvement etant lui-meme 
commande en synchronisme avec la rotation de la forme par le systeme de motorisation. 

Appareil selon la revendication 8, dans lequel le support est mu parallelement a Paxe de la 
forme. 
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